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Di era globalisasi ini perkembangan teknologi informasi sangat cepat 
seiring dengan kebutuhan akan informasi begitupun pada perkembangan robot 
pada saat ini semakin berkembangnya teknologi-teknologi tanpa kabel membuat 
manusia semakin mudah dalam mengatasi problem-problem yang awalnya 
dikerjakan dengan cara manual kini dapat dikendalikan dari jarak jauh. Adanya 
teknologi tanpa kabel inilah yang mendorong terciptanya robot-robot kreatif yang 
dapat dikendalikan pada jarak jauh serta maraknya pengamanan suatu objek 
dengan menggunakan GPS (Global Position System) guna memonitor dan 
mengetahui letak suatu objek secara real time, Dalam hal ini akan dibuat suatu 
teknologi kendali robot dengan menggunakan SMS (Short Message Service) dan 
pengiriman informasi koordinat. Robot ini sebagai teknologi miniatur dan inovasi 
sebelum nantinya dikembangkan kearah skala yang lebih besar. Dalam robot ini 
terdapat GPS dan modem yang saling terintegrasi dan bekerja setelah menerima 
perintah dari user untuk mengetahui posisi koordinat dan mengirimkannya ke 
user yang telah memerintahnya robot ini juga dilengkapi kendali jarak jauh 
dengan perintah on dan off dengan menggunakan sms. Dengan robot ini, 
pengguna atau pemiik robot dapat mengetahui posisi koordinat robot dan 
memerintah robot untuk jalan dan berhenti. Diharapkan dalam pengembangan 
selanjutnya robot ini dapat lebih interaktif. 
 
Keyword : Mikrokontroler, ATMega8535, modem, SMS (Short Message Service), 
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1.1 Latar Belakang 
Di era teknologi seperti saat ini seiring kemajuan teknologi robotika yang 
sangat pesat serta banyaknya kontes-kontes robotika belakangan ini membuat 
kreatifias akan terciptanya robot-robot canggih semakin berkembang. Adanya 
wadah dan komunitas-komunitas robotika dikalangan mahasiswa menjadikan 
teknologi ini semakin digemari bahkan mulai menjadi salah satu kontes yang 
mengharumkan nama bangsa di dunia internasional. 
Layanan SMS sangat populer dan sering dipakai oleh pengguna 
handphone. SMS menyediakan pengiriman pesan text secara cepat, mudah dan 
murah. Kini SMS tidak terbatas untuk komunikasi antar manusia pengguna saja, 
namun juga bisa dibuat otomatis dikirim/diterima oleh peralatan komputer, 
mikrokontroler, dan sebaainya untuk mencapai suatu tujuan tertentu. Namun 
untuk melakukannya, kita harus memahami dulu cara kerja SMS itu sendiri. Short 
Message Service (SMS) adalah protokol layanan pertukaran pesan text singkat 
(sebanyak 160 karakter per pesan) antar telepon. SMS ini pada awalnya adalah 
bagian dari standar teknologi seluler GSM, yang kemudian juga tersedia di 
teknologi CDMA, telepon rumah PSTN, dan lainnya.  
Dalam Perkembangannnya kini robot pun kiat dapat berkembang seiring 
dengam kemajuan teknologi yang ada salah satunya adalah semakin maraknya 
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teknologi-teknologi tanpa kabel membuat para perakit-perakit robot berfikir 
kreatif untuk terus dapat mengembangkan robotnya agar dapat terus bersaing.. 
Pengendalian robot pada jarak jauh menggunakan sms memungkinkan seseorang 
dapat tetap mennjalankan tugasnya meskipun dalam keaddan sedang tidak berada 
ditempat kerja 
Berkembangnya teknologi GPS yang selama ini hanya digunakan sebagai 
penentu lokasi atau tracking kendaraan sekarang ini sudah muali merambah aspek 
monitoring keberadaan sebuah benda. Banyaknya pencurian ataupun tertinggalnya 
barang berharga disuatu tempat yang tidak kita ketahui letak/posisinya 
menjadikan teknologi ini kini semakin banyak dipakai guna memonitoring 
keberadaan benda-benda tersebut. 
 Berkembangnnya teknologi mikrokontroller dan SMS dalam dunia 
teknologi informasi semakin menambah warna dunia robotika, salah satunya 
adalah pengembangan robot becak ber-GPS dengan SMS sebagai pengendali dan 
memantau posisi robot tersebut. Guna mendukung kinerja robot yang komplek ini 
diperlukan juga mekanik-mekanik yang sesuai dan pemrograman yang berbasis 
mikrokontroler ATmega8535 yang nantinya akan dipadukan dengan teknologi 
GPS dan SMS. Robot ini nantinya diharapkan mampu merangsang generasi 
robotika di kalangan mahasiswa UPN Veteran Jatim untuk terus mengembangkan 
kreatifitasnya sehingga tercipta robot-robot lain yang nantinya dapat berguna 




1.2 Rumusan Masalah 
Adapun permasalahan yang akan dibahas adalah sebagai berikut :  
1. Bagaimana membuat rangkaian minimal sistem dengan 
memanfaatkan mikrokontroler ATMega8535 dan tidak merubah 
terlalu jauh miniature becak yang sudah ada. 
2. Bagaimana merancang algoritma program yang tepat agar 
mikrokontroller dapat mengelola data berupa SMS untuk kemudian 
diolah menjadi sebuah perintah mengendalikan robot dan 
mengelola data yang diperoleh dari GPS dan mengirimkannya 
sebagai pesan singkat.. 
 
1.3 Batasan Masalah 
 Adapun batasan-batasan masalah yang dibuat agar dalam pengerjaan tugus 
akhir ini dapat berjalan degan baik adalah sebagai berikut : 
1. Pengujian robot ini pada sebuah halaman bebas halangan/tidak ada 
halangan diatasnya 
2. Kendali robot melalui SMS hanya berupa “on/off” 
3. Pesan yang diterima melelui SMS berupa koordinat-koordinat 
4. Terdeteksinya koordinat tergantung pada posisi satelit diatasnya 
5. Perubahan posisi akan dapat dilihat jika perpindahannya jauh 
6. Menggunakan sim card yang sudah terisi pulsa guna mendukung 
kinerja SMS. 
7. Bahasa pemrograman yang digunakan adalah Bahasa C 
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1.4 Tujuan  
Dalam penyusunan tugas akhir ini tujuan yang dicapai adalah 
mengembangkan teknologi robot yang sudah ada dengan menambahkan teknologi 
pesan singkat dan GPS agar robot dapat kita kendalikan dan kita ketahui 
posisinya. Mengacu pada tujuan utama pada tugas akhir ini maka terdapat 
beberapa tujuan khusus antara lain : 
1. Membuat rangkaian minimal sistem dengan memanfaatkan 
mikrokontroler ATMega8535. 
2. Membuat sistem kendali jarak jauh untuk menghidupkan robot 
dengan mengirim sebuah perintah melalui SMS berupa “on” untuk 
menhidupkan robot becak dan perintah “off” untuk mematikan 




 Adapun manfaat yang dapat diambil dari pembuatan pengendali robot 
becak menggunkan sms gateway berbasis gps menggunakan mikrokontroller 
atmega8535 ini adalah : 
1. Digunakan sebagai bahan media pembelajaran di Laboratorium 
Robotika UPN Veteran Jawa Timur.  
2. Mendorong mahasiswa pecinta robotika khususnya UPN Veteran 
Jatim untuk terus dan turut ikut serta dalam mengembangkan 
teknologi robotika di tanah air. 
5 
 
3. Agar menjadi sumber inspirasi para robotika yang menginginkan 
membuat robot dengan desain komponen yang minimal tetapi 
dengan fungsi yang tak kalah canggih. 
4. Sebagai miniatur desain awal untuk nantinya dikembangkan dan 
diterapkan pada proyeksi yang sebenarnya 
 
1.6 Metodologi Penelitian 
Metodologi yang digunakan pada penelitian ini adalah sebagai berikut : 
1. Studi literature mengenai pengendalian sebuah rangkaian motor 
DC menggunakan sms sebagai pengatur dalam mengirim dan 
menerima perintah, GPS sebagai penerima sinyal dan pengambilan 
data dari sateli dan ATmega 8535 sebagai pengatur semua data 
yang masuk. 
2. Merancang serta menguji rangkaian gps yang digunakan untuk 
mengetahui letak/posisi robot becak. 
3. Merancang serta menguji sistem minimal Mikrokontroler ATMega 
8535  sebagai pengendali sistem secara keseluruhan. 
4. Merancang perangkat lunak yang berfungsi untuk menerima dan 
mengirim pesan kepada user 
5. Menguji kinerja sistem secara keseluruhan serta mengambil data 
dari hasil perancangan. 




1.7 Sistematik Penulisan 
Adapun Sistematika Tugas Akhir ini adalah: 
BAB I  : PENDAHULUAN 
Bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan 
masalah, batasan masalah, tujuan, manfaat, metodologi 
penelitian dan sistematika penulisan. 
BAB II :   TINJAUAN PUSTAKA 
Pada bab ini dijelaskan tentang teori-teori serta 
penjelasan-penjelasan yang dibutuhkan dalam 
pembuatan Pengendali robot becak ber-GPS 
menggunakan SMS dengan ATmega8535. 
BAB III :   ANALISIS DAN PERANCANGAN SISTEM 
Bab ini berisi tentang analisis dan perancangan sistem 
dalam pembuatan Tugas Akhir Pengendali robot becak 
ber-GPS menggunakan SMS dengan ATmega8535. 
BAB IV :   IMPLEMENTASI SISTEM 
Bab ini berisi penjelasan hasil Tugas Akhir serta 
pembahasannya tentang Pengendali robot becak ber-GPS 
menggunakan SMS dengan ATmega8535. 
BAB V :   UJI COBA DAN EVALUASI 
Bab ini berisi pengujian program Tugas Akhir. 
BAB VI :   PENUTUP 
Bab ini berisi kesimpulan dan saran-saran penulis. 
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